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Warehouse vehicle with safety device for increasing lateral tipping safety, has 
sensor that measures distance between rear axle with pendulum suspension 
from vehicle chassis and chassis 
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Abstract 



The vehicle has a stabilizer for increasing lateral tipping safety, so that at least one sensor for measuring distances 
is connected to a monitoring device. The sensor (4) measures the distance between a rear axle (2) with a pendulum 
suspension from the vehicle chassis (1) and the chassis. The sensor is mounted on the chassis near an axle stop 
(3a,3b) that restricts the pendulum motion. 
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DiiB folgendan Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnomman 

(S) Flurforderzeug mit einer Sicherheitseinrichtung zur Erhohung der seitlichen Kippsicherheit 

@ Die Erfindung betrifft ein Flurforderzeug mit einer Sta- 
bilisierungseinrichtung zur Erhohung der seitlichen Kipp- 
sicherheit, wober mindestens. ein zur Messung von A.b- 
standen ausgebiideter Sensor (4) an eine Oberwachungs- 
einrichtung angeschlossen ist, Um mit eintachen MItteIn 
die Umktppgefahrdung des f lurforderzeugs zu verrin- 
gern, ist erfindungsgemal^ der Sensor (4) 2ur Messung 
des Abstands zwischen einer pendelnd an einem Fahr- 
zeugrahmen (1) aufgehangteh Hinterachse (2) und dem 
. Fahrzeugrahmen (1) vorgeisehen. Hierbei kann der Sensor 
(4) im Bereich eines die Pend^lbewegung begrenzenden . 
Achsanschlages (3a, 3b) angeordnet und bevorzugt am 
Fahrzeugrahmen (1) befestigt sein. Es ist auch moglich, 
beiderseits der Drehachse (0)^ urn die die Hinterachse (2) 
pendeind aufgehangt ist, jeweils einen Sensor (4) anzu* 
ordnen. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Flurforderzeug mit einer 
l^tabilisierungseinrichtung zur Erhohung der seitlichen 
Kippsicherheit, wobei mindestens ein zur Messung von Ab- 5 
standen ausgebildeter Sensor an eineUberwachungseinrich- 
tung angescblossen ist. 

[0002] Schwere und todliche Unfalle iiiit Gabelstaplern, 
bei denen das Rurforderzeug umkippt, werden schwer- 
. punktmafiig durch Kurvenfahrl ohne Last und Kurvenfabit 10 
mit angchobcncr Last vcrursacht. Bcsoadcrs kritisch ist cin 
Betriebszustand, bei dem nach Aufnahine einer Last aus ei- 
nem hohen Regalfach das Flurforderzeug riickwarts fabrt 
und dabei eingelenkt wird, ohne die Last vorher abzusen- 
ken. In eihem anderen Betriebszustand fahrt das Ruiforder- 15 
zeug ohne Last oder mit nur geringer Last zu schnell in eine 
enge Kurve, 

[0003] In der DE 100 10 Oil Al ist deshalb schon vorge- 
schiagen worden, die Radaufstandskrafte direkt (Krateies- 
sung) Oder indirekt (Abstandsmessung) zu messen, um Ge- 20 
fahrensituationen erfassen und dementsprechend Gegen- 
mafinahmen (Zwangseingriff in die Antriebssteuerung und/ 
oder Lenkanlage, ggf. kombiniert mit Anzeige desBetriebs- 
zustandes) ergreifen zu konnen. Hierbeiist allerdings ein re- 
lativ groBcr Aufwand crfordcrlich, insbcsondcrc dann, wcnn 25 
eine Belastung der Rader mitteis Radlastsensoren gemessen ; 
wird, die in die Radlager integriert sind. 

[0004] Der.yorliegenden Eri&ndung liegt die Aufgabe zu . . 
Grunde,. ein verbessertes .Rurforderzeug der eingangs ge-. 
nannien Art zur Verfugung zu stellen, bei dem mil einfachen .-30 
MitteLn die Umkippgefahrdung verringert werden kann. 
[0005] Diese Aufgabe wird erfindungsgemafi dadurch ge- 
losu dass der Sensor zur Messung des Abstands zwischen . . 
■einer pendelnd an einem Fahrzeugrahmen aufgehangten 
Hinterachse und dem Fahrzeugrahmen vorgesehen ist. 35 
[0006] Die Erfindung geht dabei von der Uberlegung aus,. 
• dass sich. bei seitlichen^ Kippbewegung en des Rurforder- 
zeugs der Fahrzeugrahmen gegeniiber. einer pendelnd aufge- 
hangten Hinterachse bcwcgt..Dabci verringert sich; der Ab-. 
stand zwischen der in Kipprich tung gelegerien (kur\'enauBe^ 40 
ren) Achshalfte der Hinterachse, wahrend sich der Abstand 
zwischen der der Kipprichtung abgewandten (kurveninne- 
ren) Halbachse der Hinterachse und dem Fahrzeugrahmen 
vergroBert. Diese Abstandsariderung stellt ein MaB fur die 
Umkippgefahrdung des Flurforderzeugs dar und wird erfin- 45 
dungsgemafi durch einen Sensor gemessen. ALs Sensor 
kommen alle fiir den vorgenannien Zweck geeigneten Sen- 
soren in Frage. Es versteht^ich von selbst, dass auch die Ge- 
schwindigkeit der Abstandsveranderung erfasist und zur Er- 
mittlung der Umkippgefahrdung herangezogen werden 50 
kann. Hierdurch ist es auch mogHch, hoherfrequente Bcwe- 
gungen der Hinterachse, die durch FahrbahnstoBe verur- 
sacht werden, hcrauszufiltcm. 

[0007] ZweckmaBigerweise ist der Sensor iin Bereich ei- 
nes die.Pendelbewegung begrenzenden Achsanschlages an- 55 
■ geordnet. Dort sind die Ausschlage der Achshalften beson- 
ders groB, so dass die Anforderungen an die Messgenauig- 
keit des Sensors nicht allzu hoch sind. 

[0008] Sofem der Sensor am Fahr7£Ugrahmen befestigt 
ist, konnen elektrische Verbindungsleitungen auf einfache 60 
Weise und geschtitzt vor auBeren Einflussen am Fahrzeug- 
rahmen verlegt werden. 

[0009] Fur die Messung der Abstandsanderung zwischen 
dem Fahrzeugrahmen" und der Hinterachse geniigt ein ein- 
zelner Sensor. Gemafi einer giinstigen Ausgestaltung der Ik- 65 
findung ist es jedoch auch moglicfa, beiderseits der Dreh- 
acfase, um die die Hinterachse pendelnd aufgehiingt ist, je- 
weils einen Sensor anzuordnen. Bei gleichem Abstand zur 
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Drehachse messen beide Sensoren jeweils die gleiche Ab- 
stands anderung, wenn auch mit unterschiedlichen Vorzei- 
chen. Dadurch wird eine groBere Sicherheit bei der Messung 
erzielt und durch einen Vergieich der beiden Messwerte 
kann festgestellt werden, ob die Sensoren noch intakt sind. 
[0010] Diese Ausgestaltung ist insbesondere deshalb von 
Vorteil, weil eine Abstands anderung zwischen einem Senso- 
ren und dem Achsanschlag der Hinterachse, die sich durch 
elastische 'Verformungen der Hinterachse und/oder einer 
elastischen Hinterachslagerung ergibt, erkannt und kompen- 
sicrt werden kann, Durch Ermittlung der DifFcrcnz {+ und -) 
der Messwerte der beiden Sensoren wird bei gleichsinnigen 
Abstandsanderungen ein Ausgleich erreicht bzw. bei un- 
gleichsinnigen Abstandsanderungen eine Messwertverstar- 
kung erzielt. 

[OOllJ In Weiterbildung der Erfindung wird vorgeschla- 
gen, dass im Bereich der Vorderachse mindestens ein zur 
Langsmitteiebene beabstandeier, zur Messung des Abstands 
des Fahrzeugrahmens zur Fahrbahn ausgebildeter Sensor 
vorgesehen ist. Dadurch kann die Umkippgefahrdung des 
Rurforderzeugs noch genauer ermittelt werden. 
[0012] Mich hierbei ist es moglich, dass beiderseits der 
Langsmitteiebene jeweils ein Sensor angcordhet ist. 
[0013] Die Messwerte, die der Uberwachungseinhcit ge- 
mcldct werden, konnen dazu vcrwcndct werden, um in die 
Antriebssteuerung und/oder die Lenksteuerung und/oder 
weitere GroBen korrigierend. einzugreifen. Alternativ oder 
zusatzlich .dazu ist es moglich, der Bedienperson des Flur- 
forderzeugs die augenblickliche Umkippgefahrdung zu si- 
gnalisiereri; Die Hrfahrung lehrt.allerdings, dass technische 
Verbesserungen; . die einen Sicherheitsgewinn bewirken, 
sehr schnell von der Bedienperson dazu genutzt werden, um 
noch schneller zu fahren; Um diesem Effekt entgegenzuwir- 
ken, wird gemaB einer besonders gtinsiigen Weiterbildung 
der Erfindung vorgeschlagen, dass die Uberwachungsein- 
richtung niit.einer ein optisches- und/oder ein akusdsches Si- •■ 
gnal abgebenden Signal abgabeeinrichtung. in: Wirkverbin- 
dung steht, die eine mit. zunehmender -Umkippgefahrdung '< 
ansteigcndc Signalabgabcfrciqucnz auf weist 
[0014] . Eine andere :vorteilbafte Ausgestaltung sieht, vpr 
dass die Uberwachungseinrichtung in AVirkvcrbindung mit 
einer Lenkanlage steht, die eine mit zunehmender Umkipp- 
gefalirdung ansteigehde Betatigungskraft eines Leiikorgans 
aufweist. 

[0015] Weitere Vorteile und Einzelheiten der Erfindung 
werden anhand des in den schematischen Figuren darge- 
steDien Ausfiihrungsbeispiels naher erlautert. Dabei zeigt 
[0016] Fig. 1 einen Ausschniti aus einer Heckansicht ei- 
nes Rurforderzeugs, 

[0017] Fig. 2 einen Ausschnitt aus einer Frontansicht des 
Rurforderzeugs und 

[0018] Fig. 3 eine Seitenansicht des unteren Frontbereichs 
des Rurforderzeugs. 

[0019] Am Heck eines Fahrzeugrahmens 1 (hier: Gegen- 
gewicht) eines als Gabelstapler ausgebildeten erfindungsge- 
maBen Flurforderzeug ist eine lenkbare- Hinterachse 2 um 
eine Drehachse D pendelnd aufgehangt. Die Pendelbewe- 
gung der Hinterachse 2 wird nach jeder Richtung durch ei- 
nen Achsanschlag begrenzt., der aus einer Hrhebung 3a an 
der Hinterachse 2 und einer Ciegenfiache 3b am Fahrzeug- 
rahmen besteht. 

[0020] Im Bereich des Achsanschlags ist ein den Abstand 
zwischen der Hinterachse 2 und dein Fahrzeugrahmen 1 
messender Sensor 4 am Falirzeugrahmen 2 befestigt. Mit ge- 
ringer werdendem Abstand steigt die Umkippgefahrdung 
des Gabelstaplers. 

[0021] per Sensor 4 ist an eine in den Figuren nicht darge- 
steUte Uberwachungseinrichtung angescblossen, die mit ei- 
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ner Antriebssteuerung und/oder einer Lenksteuerung und/ 
Oder einer Signalabgabeeinrichtung in Wirkverbindung 
steht. Dementsprechend konnen bei zunehmender Umldpp- 
gefahrdung entweder Eihgriffe in die Antriebs- und/oder 
. Lenksteuerung erfolgen, mil denen der Umkippgefahrdung 
entgegengewirkt wird. Es ist jedoch altemativ oder zusatz- 
lich dazu auch moglich, die Bedienperson niit Hilfe der Si- 
gnalabgabeeinrichtung Uber die momentane Umkippgefah- 
i-ung zu infomiieren. 

[0022] Lm letztgenanntcn Fall ist es zweckmaBig, wenn 
die Signalabgabccinrichtung cin optischcs und/oder cin aku- 
stisches Signal abgibt, .dessen Frequehz mil zunehmender 
Umkippgefahrdung ansteigt. Es ist auch moglich, die tJber- 
wachungseinheit derart mit einer Lenkanlage in Wirkver- 
bindung zu bringen, das die Betatigungskraft eines Lenkor- 
gans mit zunehmender Umkippgefahrdung ansteigt Auch. 
■ dadurch kann die Bedienperson. iiber den Betriebszustand 
zuverlassig informiert werden. 

[0023] Die Fig. 2 and 3 zeigen eine Variante der Erfin- 
dung, bei der zusatzlich zu dem/den heckseitigen Sensor(en) 
4 zwei frontseitige, zu der Langsmiitelebene L beabsiandete 
Sensoren 5 und 6 am Fahrzeugrahnien 1 angeordnet sind, 
mit (^cren Hilfe die Einfederung der Vdrderrader 7 und 8 
durch Abstandsmessung zur Fahrbahn F iiberwacht werden 
kann. • . . 



ansteigende Betatigungskraft eines Lenkorgans auf- 
weist. 
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Hierzu 2 Seite(h) Zeichnungen 



Patentanspriiche 

1. Flurfbrderzeug mit einer Stabilisierungseinrichtung 
zur Hrtidhung der seitlichen Kippsicherheit, wobei SO 
mindestens ein zur Messung von Abstandeh ausgebil- 
deter Sensor an eine t)be^rwachungseinnchtung ange- 
schlossen ist, dadurch gekennzcichnet, dass der Sen- 

. sor (4) zur Messung des Ahstands zwischen einer pen- 
delnd an eihem Fahrzeugrahmen (1) aufgehangten Hin- 35 
terachse (2) und dfcm Fahrzeugrahmen (1) vorgesehen 
ist. 

2. Flurfordcrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zcichnct, dass der Sensor (4) im Bcrcich cincs die Pcn- 
delbewegung begrenzenden Achsanschlages (3a, 3b) 40 
angeordnet ist. ' . 

3. Hurforderzeug nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass der Sensor (4) am Fahrzeugrah- 
men (1) befestigt ist. 

4. Flurforderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis -3, 45 
dadurch gekennzeichnet, dass beiderseits der I)reh- 
achse (D), um die die Hinterachse (2) pendelnd aufge- 
hangt ist, jeweils ein Sensor (4) angeordnet ist. . 

5. Flurfbrderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, dass im Bereich der Vorder- 50 
achse mindestens ein zur Langsmitielebene (L) beab- 
standetcr, zur Messung des Abstands des Fahrzcugrah* 
mens (1) zur Fahrbahn (F) ausgcbildctcr Sensor (5 bzw. 

6) vorgesehen ist 

6. Hurforderzeug nach Anspruch 5, dadurch gekenn-* .55 
zeichnet, dass beiderseits der Langsmittelebene (L) je- 
weils ein Sensor (5 bzw. 6) angeordnet ist. 

7. Flurfbrderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis. 6, 
dadurch gekennzeichnet, da.ss die Uberwachungsein- 
richtung mit einer ein optisches und/oder ein akusti- 60 
sches Signal abgebenden Signalabgabeeinrichtung in 
Wirkverbindung steht, die eine mit zunehmender Um- 
kippgefahrdung ansteigende Signalubgabefrequenz 
aufweist. 

8. Hurforderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 7, 55 
dadurch gekennzeichnet, dass die Ubcrwachungsein- 
richtung in Wirkverbindung mit einer Lenkanlage 
steht, die eine mit zunehmender Umkippgefahrdung 
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